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요 약 


복 지 형 정 보 단말 장 치 로 청 각 장 애 인 과 건 청 인 사 이 의 커 뮤 니 케 이 션 을 지 원 하기 위한 수화 생 성 시 스 템 이 
개 발 되었다. 이 시 스 템 에서는 신 체 의 각 부 위 의 움 직 임 올 주 목 한 40000-[『 ㅁ 01065 에 기 조 로 하여 컴 퓨 터 그 
래 픽 (06) 애 니 메 이 션 으 로 수화 단어 동 작 을 생 성 하고 있다. 기 존 의 수화 생 성 시 스 템 은 수화 단 어 를 생 성 할 
때 손 모 양 이나 손 과 어 깨 의 움 직 임 을 제 어 하 기가 어려워 수화 단 어 를 생 성 하는데 많은 시 간 이 소 요 되 었다. 
또한 수화 통 역 을 위해서는 수 화 단 어가 5000 단 어 이 상 이 필 요 하 기 때문에 수 화 단어 데 이 터 베 이 스 를 구 축 하는 
것도 큰 문 제 로 대 두 되고 있다. 

따라서, 본 논 문 에서는 종 래 의 시 스 템 보 다 수 화 단 어 구 축 에 있어서 다양한 움 직 임 의 경 로 를 유 연 하 게 만들 
수 있는 \0000-0172010768 에 의한 새로운 시 스 템 을 제 안 한 다 . 이 제안한 시 스 템 을 적 용 하여 실제로 청 각 장애 
인 올 대 상 으로 수 화 단어 100 단 어 에 대하여 평 가 실 험 을 행한 결과 종 래 의 시 스 템 으 로 평균 76% 의 인식 율 올 
얻을 수 있었던 것에 비하여 새롭게 제안한 시 스 템 은 82% 의 양호한 인식 율 을 얻을 수 있었다. 
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본 연 구 는 한 국 과 학 재 단 목 적 기 초 연 구 (2001-1-51300- 
003-2) 지 원 으로 수 행 되었음. 
” 정회원, 위 덕 대 학교 정 보 통 신 공 학과 
' 준회원, 위 덕 대 학교 정 보 통 신 공 학과 
"” 포 항 1 대 학 전 산 정 보 처 리 과 
뿌 뿌 주 버 제 차 
가 6 듬 세 슴 파크. 스 삼 했 괜 섬 삐 승 바 주는 ㅡ 


1. 서 론 


정 보 통 신의 발 달 과 함께 현대 사 회 는 정 보 의 취득 
과 이 용 이 급속히 중 가 되고 있다. 사람들 사 이 의 대 
중 적 인 인 터 페 이 스 인 전 화 는 건 청 인 들 만 사용할 수 
있는 수 단 이 었고 청각 장 애 를 가진 사 람 들 은 건 청 인 
과 같은 서 비 스 롤 받을 수 없었다. 이에 대하여 『 ㅅ ※ 
의 보 급 은 청 각 장 애 인 들이 정 보 를 전 달 하기 위해서 
이용할 수 있는 수 단 이 되었고, 문 자 방 송 의 실 시 와 
더불어 텔레비전 방 송 에서도 수 화 통 역 자 가 통 역 을 
하는 모 습 을 볼 수 있는 프 로 그 램 이 증 가 되 고 있어 
청 각 장 애 인 도 정 보 를 접할 수 있는 기 회 가 늘 어 가고 
있는 추 세 이다. 그러나, 서 비 스 의 질 적 인 문 제 에 있 
어서, 건 청 인 이 받을 수 있는 서 비 스 와 비교해 볼 때 
상당히 제 한 되어 있는 실 정 이 다 .[1-9] 

청 각 장 애 인 에 대한 서 비 스 는 그들이 일 상 적 으로 
사 용 하는 커뮤니케이션 수 단 인 수 화 로서 제 공 하는 
것이 효 과 적 이기 때문에 요 즈 음 은 수 화 통 역 이 필요 
한 장 소 에 수화 통 역 자 를 배 치 하 기도 하고 또한 수화 
를 직 접 배워 서 비 스 를 제 공 하 고자 하는 사 람 들 도 중 
가 되고 있는 등 청 각 장 애 인 에게도 건 청 인과 같은 서비 
스 를 제 공 하기 위한 노 력 이 다 각 도 로 시 도 되 고 있다. 

이와 같이 수 화 에 대한 관 심 이 집 중 되고 있다고 
하 여 도 수 화 가 일 반 사 회 에 널리 보 급 되어 있지 않은 
점 을 고 려 하 여 보면 아직은 청 각 장 애 인 에 대하여 만 
족 할 만한 서 비 스 를 제 공 할 수 있는 상 황 이 아니다. 
이러한 문 제 점 을 해 결 하기 위한 대 책 으로 수 화 번역 
에 대한 기계화, 즉 수 화 의 인 식 과 생 성 에 관한 연구 
가 활발히 진 행 되고 있 다 .[1-11] 

본 논 문 은 청 각 장 애 인 과 건 청 인 사 이 의 커 뮤 니 케 
이 션 을 위해서 한 국 어 로 부터 컴 퓨 터 그 래 픽 (20) 애 
니 메 이 션 으 로 수 화 동 작 을 생 성 하는 시 스 템 을 구축 
개 발 하 고 있다. 지 금 까 지 개 발 된 수 화 동작 생성 시스 
템 은 테 00400-00010168 에 의하여 28 개 의 데이터 테 
이 블 을 작 성 하여 수화 단 어 를 구 동 하 는 방 식 을 사용 
하 여 왔 다 .[3,12] 그러나 이 방 법 은 수 화 단 어 를 구축 
하는데 있어서 숙 련 된 사 람 이 아니면 수화 단 어 의 
구 축 이 용 이 하 지 않고, 숙 련 된 사 람 이라고 해도 복잡 
한 단 어 일 경우 많은 시 간 과 노 력 을 필 요 로 하였다. 
궁 극 적 으로 수화 단 어 는 5.000 단 어 이 상 이 필 수 적 이 
므로 수 화 단어 데 이 터 베 이 스 를 구 축 하 는 것이 문제 
시 되 었다. 따라서, 본 논 문 에 서는 이러한 수화 단어 
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구 축 의 어 려 움 을 극 복 하기 위하여 손 모 양 을 만드는 
도구, 손 의 움직이는 궤적, 단 어 를 기 술 하기 위한 도 
구 , 복 합 단 어 를 만드는 도 구 를 개 발 한 새로운 시스템 
을 제 안 한 다. 이 제 안 된 시 스 템 에 의해서 수 화 단 어 를 
기 술 할 경우 숙 련 되 지 않은 사 람 이라도 쉽게 단어 
구 축 이 용 이 하게 되었다. 또한, 40000 ㅁ -1『 ㅁ 01010765 에 
기 초 하여 수 화 단 어 를 기 술 하고 구 축 한 시 스 템 의 수 
화 생 성 애 니 메 이 션 에 대해서 수 화 단 어 의 인 식 를, 동 
작 의 유연성, 전체적인 인상 등 을 청 각 장 해 인 을 대상 
으로 직접 실 험 을 실 시 하 였고, 그에 대한 양호한 평 
가 결 과 를 얻었다. 

제 2 장 에서 수화 컴 퓨 터 애니메이션 생 성 시 스 템 의 
구 성 을 기 술 하 고, 제 3 장 에서는 \40000- ㅁ ㅁ 01401\65 에 
기초한 수 화 단어 기 술 방 식 을 설 명 한 다 . 그리고 4 장 
에서 애니메이션 생성 방법, 제 5 장 에서는 평 가 실 험 
을 통하여 본 논 문 에 서 제안한 시 스 템 의 유 효 성 을 
보인다. 제 6 장 의 결 론 에 서는 향 후 의 과 제 를 제 시 한 다. 


2. 수화 0 ㅇ 애니메이션 생 성 시스템 구성 
수 화 단 어 를 입 력 하여 31 모 델 이 움직이는 수화 
60 애 니 메 이션 생 성 시 스 템 의 구 성 도 를 그림 1 에 나 


타 낸 다. 


수 화 단어 입력 


동 작 데 이터 
변 환 부 


그림 1. 수화 66 애 니 메이션 생 성 시스템 구 성 도 


동 작 데 이터 변 환 부 에 서 입 력 된 수 화 단 어 에 대웅 
하는 동 작 데 이 터 를 검 색 하 여 애니메이션 생 성 부로 
이 데 이 터 를 보낸다. 또한, 애니메이션 생 성 부 에 서 
31) 모 델 데 이 터 를 읽 어 들 여 동 작 데 이 터 를 해 석 하여 
애 니 메 이 션 을 생 성 한 다. 동 작 데 이 터 는 수 화 단어 기 


240 멀 딘 미 디 어 화 회 논문지 제 4 권 제 3 초 (2001. 6) 


술 방 식 에 따라 기 술 된다. 


표 1. 버 0 티 011-『010010\65 


복 수 (중) 반원 
복 수 (대) 반원 
작은 원 


16581 


14 작은 원 
1/4 중간 원 
14 큰 원 
작은 반원 


복 수 (대) 원 


3. 수 화 단어 기 술 방식 


본 논 문 에 서 제 안 하 는 수 화 단 어 기 술 방 식 은 수 
단어 동 작 에 있어서 손 과 손가락 동 작 에 대하여 그 
위 치 ( 손 개 시 위 치 , 팔꿈치 개 시 위 치 , 손 종 료 위 치 , 팔 
꿈 치 종 료 위 치 ), 그리고 운 동 ( 운 동 의 궤적, 운 동 의 방 
향 , 손목 운동, 손가락 운동), 손 모 양 ( 손 의 형태, 종료 
손 의 형태, 손등 방향, 손 의 방향), 관 계 ( 양 손 의 관계) 
를 파 라 미 터 로 기 술 한 것이다. 본 방 식 의 특 징 은 운 
동의 궤 적 으로 손 목 위 치 의 움 직 임 을 440000 ㅁ -1010 
1068 란 단 위 로 분 류 하 고 있는 것이다. 즉 , \400400- 
버 10010768 란 손 개 시 위 치 와 운 동 방 향 에 관 계 없이 
운 동 의 궤 적 을 분 류 한 항 목 을 뜻 한 다. 이 것 에 의하여 
수많은 팔 의 움 직 임 을 획 일 적 으로 취 급 할 수 있다. 
다음 표 2 는 21 개 \40000 ㅁ - ㅁ 2101718768 를 나타내며, 이 
것에 의하여 복 잡 하 지 않은 단순한 수 화 단 어 를 기술 
할 수 있다. 


표 2. 손 의 위치 코 드 표 


3.1 손 모양 데 이 터 의 작 성 과 등록 


수화 단어 데 이 터 를 작 성 하 기 위해서는 사 전 에 손 
모양 데 이 터 를 작성해 두 어 야 한다. 즉 , 기본 손 모양 
과 예외 손 모 양 에 대해서 각 관 절 의 회 전 각 도 를 파 
라 미 터 로 하는 데이터 파 일 을 미리 만들어 놓 아 야 된 
다. 이 만들어 놓은 파 일 을 검 색 함 으로써 각 관 절 의 
회전 각 도 를 얻고, 손 의 형 태 를 결 정 한 다. 손 의 형태 
를 결 정 함에 있어서는 우선 손 의 형 태 를 표 현 하 기 
위하여 그림 2 에 손 의 골격 모 델 올 나타냈다. 그림 
2 에 서 보이는 작은 원 은 손 가 락 의 각 관 절 을 나타낸 
다. 손 마 디 의 각 도 와 손 가 락 사 이 의 각 도 는 +/- 각도 
로써 나타낸다. 

※2 동 [3] 은 데이터 테 이 블 에 손 가 락 의 각도 및 
배 율 을 숫 자 로 표 현 하 여 시 스 템 을 기 동 시켜서 손 모 
양 을 확 인 하고 수 정 하 는 불 편 함 을 거 쳐 야 했 으나 제 
안한 새로운 시 스 템 에 서는 그럼 2 에 서 보이는 바와 
같이 손 모양 등록 기능 도 구 를 기 동 시켜서 각 손 가 
락 관 절 의 회전 각 도 를 수 치 로 입 력 하 거나 슬라이스 
바를 움직여서 회 망 하 는 손 모 양 이 되도록 손쉽게 
조정할 수 있도록 하였다. 손 모 델 이 표시된 영 역 에 
서 마 우 스 를 끌 면 마우스 모 드 에 따라서 회 전 및 이동 
을 할 수 있으며, 주 움 (2000) 기 능 을 부 가 시켰다. 모 
델 은 남 성 과 여성 두 모 델 을 준 비 하 였으므로 손 모양 
도 남 성 과 여 성 모 델 에 맞추어 두 종 류 의 모 델 을 두 
다. 여러 가지 손 모 양 을 설 정 하 여 데 이 터 를 만들어 
두며, 필요한 경 우 에 수시로 손 모 양 을 만들어 등록 


… 활 . 수 - 았 다. 그림 3 예 서는 “ 아 "라고. 등 록 된 손 모 양 을 


표 시 하고 있다. 엄 지 의 제 1 관 절의 % 축 이 -17 도 를 나 
타 내며 검지, 중지, 약 지 , 계 지 에 대하여 %, 7, 2 축 에 
대한 각 각 의 각 도 를 나타내고 있 음 을 알 수 있다. 


그림 2. 손 의 골격 모델 


그림 3. 손 모양 작성 도구 
3.2 016010010-「10 ㅁ 01168 데이터 작 성 과 등록 


수화 단어 데 이 터 를 작 성 하 는데 0000- ㅁ 17 
1765 데 이 터 를 필 요 로 한다. 따라서 10000-『717 
1065 데 이 터 를 미리 작성해 두어야 한다. 지 금 까지 
사 용 한 400070-01010768 데 이 터 를 표 1 에 나타낸 
다. 표 1 에 서 와 같은 기본 \10000- ㅁ 0014101768 에 추가 
하여, 제안한 시 스 템 에 서는 그림 4 에 서 보이는 것과 
같은 3-501106 을 이용한 사용자 정의 401017-『71171[ 
1068 도 구 를 추 가 하 였다. 8-8 ㅁ 1406 곡 선 상 의 제어 점 
을 마 우 스 로 끌어서 곡 선 을 조 정 하거나 좌 표 를 직접 
입 력 하여 \0000- ㅁ 0 ㅁ 10410165 데 이 터 를 작성 등 록 할 
수 있다. 


그림 4. 8-901106 을 이용한 사용자 정의 \//01100-『「10711[ 
1068 도구 


3.3 수화 단어 데이터 작 성 과 등록 


앞에서 작성 동 록 한 손 모양 데 이 터 와 *\10000- 
210241068 데이터 그리고 데이터 베 이 스 에 초기 등 
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록 되어 있는 정 보 를 이 용 하 여 단어 데 이 터 를 작성한 
다, 종래 시 스 템 [3] 에 서는 스 프 레 드 시 트 를 이 용 하 여 
작 성 하 였으므로 작 성 과 수 정 이 용 이 하 지 못 하 였 으 
나, 본 시 스 템 에 서는 신 규 로 작성 할 수 있고, 또한 
이미 작 성 되어 있는 단 어 를 참 조 하여 편 집 할 수 있 
다. 이 개 선 된 단어 데이터 작성 도 구 를 그림 5 에 나 
타 낸다. 그림 5 에 나타낸 바와 같이 이미 등 록 된 모든 
단 어 를 표 시 하여 등 록 된 단 어 는 '0' 표 를 하고 등 록 되 
지 않은 단 어 는 '%' 로 표 시 하 여 등 록 된 단 어 와 등 록 되 
지 않는 단 어 를 쉽게 구 별 할 수 있도록 하였다. 또한, 
재생 기 능 이 있으므로 단어 하나 하 나 를 작 성 하여 
곧 바로 확인 할 수 있으므로 수화 생성 시스템 전체 
를 기 동 시키지 않아도 된다. 따라서 단어 데이터 베이 
스 를 구 축 하는 데 시 간 과 노 력 을 대폭 줄일 수 있다. 


1 
1 
네 
내 
너 
』 
』 
더 
? 
[1 
너 
1 
1 
@ 
너 
》 
0 
』 
1 
0 
』 
1 
너 
11 
1 
11 
너 


그림 5. 수화 단어 작성 도구 


3.4 손 과 팔 꿈 치 의 위치 및 운 


손 의 개 시 위치 및 종 료 위 치는 표 2 에 나타낸 코드 
표 를 이용한다. 수 화 단 어 를 작성할 때 신 체 의 팔꿈치 
의 개시, 종료 위 치 는 기존 시 스 템 에서는 3 가 지 위치 
(&, 8, () 를 기 준 으 로 기 술 하였으나, 제안한 시스템 
에서는 4. 8, 120, ㅁ , 로 위 치 를 세 분 화 시 킴 으 로써 
보다 몸 에서 먼 거 리 에서 가까운 거 리 에 이 르 기 까지 
명확한 동 작 을 나타내게 하 였 다 .[3] 

운 동 의 기 술 에 있어서 손 이 어떠한 모 양 으로 움직 
이는 가를 표 1 에 나타낸다. 즉 , 표 1 에 나타낸 \40400- 
010010768 만으로도 거의 모든 움 직 임 을 기 술 할 수 
있으나, 표 1 에 나타낸 부 분 만 으 로 는 표 현 하 기 어려 
운 수화 단 어 인 경 우 에 새로운 사용자 정의 \10400- 
?00418765 를 추 가 시킴으로서 유 연 성 을 가지게 하였 
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다. 그리고 운 동 의 궤 적 이 어느 방 향 으로 그 려 지 는 
가를 상 , 하 , 좌 , 우 , 전, 후의 조 합 으로 기 술 한다. 손 가 
락 운 동 은 변 형 ( ㅠ 305100070) 과 반 복 (76068[) 등과 같 
이 각 손 가 락 이 어떻게 운 동 하는 가를 기 술 하며, 손 
의 개시 점 애 있어서 손 모 양 이 손 의 종료 할 때 의 
손 모 양 으로 바뀌어 가는 과 정 을 나타낸다. 


그림 6. 수화 단어 조합 도구 


3.5 손 모양 및 관계 


손 모 양 은 지 문 자로 영어 알 파 벳 (26), 숫 자 (10), 한 
글 (24), 특 수 문 자 (11) 를 기본 손 모 양 으로 기 술 한다. 
기본 손 모 양 으로 기 술 할 수 없는 경 우 는 예외 손 
모 양 으로 정 의 하 여 기 술 한 다. 양 손 의 관 계 는 오른손 
과 왼 손 의 움 직 임 이 대 칭 인 경 우 는 오 른 손 의 움직임 
을 정 의 하여 대 칭 관 계 를 정 의 하 여 기 술 함으로서 왼 
손 의 움 직 임 을 따로 기 술 할 필 요 는 없다. 


4. 수화 0 ㅇ 애니메이션 생 성 방법 


앞에서 나타낸 수 화 단어 기 술 방 식 을 이 용 하 여 동 
작 데 이 터 로 부터 수화 <0 애 니 메 이 션 을 생 성 하는 과 
정 을 그림 7 에 나타낸다. 그 림 에 서 와 같이 손목 위치 
를 결 정 하고 팔꿈치 위 치 를 결 정 하며 어깨 자 세 를 
결 정 하 는 한편 손 의 모 양 과 손 의 자 세 를 결 정 하여 
최 종 적 으로 손목 위 치 에서 결 합 시킴으로써 수화 06 
애 니 메 이 션 을 생 성 할 수 있다. 

음 은 그림 7 에 나타낸 각 블 록 에 나타낸 손목, 
팔꿈치, 손 의 모양 및 자세 등 을 결 정 하 는 구체적인 
방 법 을 설 명 한 다. 

손 목 의 위 치 를 결 정 하 기 위한 방 법 을 설 명 하기 위 


손목 위치 결정 


팔꿈치 위치 결정 
어깨 자세 결정 


손 목 위치 
에서 결합 


그림 7. 수화 0 ㅇ 애니메이션 생 성 과정 


손 의 모양 결정 


손 의 자세 결정 


해서 팔 의 골 격 모 델 올 그럼 8 에 나타낸다. 여기서 6 
는 어 깨 의 위 치 이고, 브 는 손 목 의 위치, 는 팔 꿈 치 의 
위 치 를 각각 나타낸다. 우선, 손 목 의 위 치 를 결 정 하 
기 위해서 손 개 시 위 치 , 운 동 의 궤적, 운 동 의 방향, 
손 종 료 위 치 로 부 터 그림 8 에 나타낸 수 화 동 작 의 손 
목 위치 브 를 구한다. 어 깨 의 자 세 의 결 정 은 3 차 원 공 
간 내의 같은 위 치 에 손 끝 을 고 정 시킨 채 어느 정 도 의 
범 위 에서 팔 꿈 치 의 위 치 를 변 화 시킬 수 있다. 이와 
같이 어 깨 와 손 은 위 치 의 정 보 만으로는 3 차 원 공간 
상의 상 태 를 명확히 나타낼 수 없다. 따라서 어 깨 와 
손 이 어느 방 향 으로 향해 있는 가의 정 보 가 있어야 
된다. 이것을 자 세 라 고 하며 어 깨 의 자 세 에 대해서는 
손 목 운 동이 회 전 을 동 반 하는 반 회전, 1/4 회 전의 경 
우 그림 8 에 나타낸 6 에 각 도 를 부 여 함으로써 자세 
를 정한다. 손 의 형 태 의 결 정 은 엄지, 검지, 중지, 약 
지 , 계 지 의 각 관 절 에 대해서 적절한 축 에 회 전 을 주 
어 실 현 시킬 수 있다. 

팔 꿈 치 의 위 치 를 결 정 에 있어서 잠 정 적 인 위치 2 
를 벡터 91 와 벡터 (0.1,0) 를 연 결 하는 평 면 상 에서 
결 정 한 다. 

그림 9 는 평면 51041 를 × 축 양 의 방 향 으로 본 것이 
다. 그림 9 에 있어서 팔 꿈 치 로 부터 손 목 까 지의 거리 
를 Ｌ9[, 어깨 관 절 각 올 02 어 깨 부 터 팔 꿈 치 까 지 의 
거 리 를 Ｌ> 팔 꿈 치 의 관 절 각 을 00, 어 깨 부터 손 목 의 
방 향 을 03, 로 잡는다. 여기서, 1.91, 122 는 알고 있는 
값 이 고, 02 는 손 목 위 치 브 로 부터 구하기 때문에 
다 음 에 나타내는 식 (1) 의 방 정 식 을 풀어서 어 깨 의 관 
절 각 02 와 팔꿈치 관 절 각 60, 을 구할 수 있다. 따라 
서 , 이 들 로부터 팔 꿈 치 위치 1) 를 결 정 하게 된다. 


그림 8. 팔 의 골격 모델 


그림 9. 관 절 각 파라미터 


(@8+2182-430) 
2024.24 
0. =41062(4,1 (1-413)- ( 흥 -@2) 


4 = 


0] =4.2 608 0. 1.2 005 02 
ㅇ =_ 1.28 02 22 810 02 


6021 고 21862, 2) ~ 02 


5. 평 가 실 험 및 결과 
5.1. 실 험 방법 


수화 06 애 니 메 이션 생 성 은 260001204- ㅁ 7008412, 
비 디 오 카 드 - ㅁ 68120 (37800105, 디스플레이 해상 
도 1280*1024, 77016 (0100(246110, 15 20068/5606, 
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068-\1600\5 311`14.0, 개 발 환 경 -?160481 (++6.0 을 사 
용 하 였고, 그럼 10 에 나타낸 006001. 을 이 용 하 여 만 
든 3 차 원 모 델 ( 인 물 상 ) 을 이 용 하 였 다. 

피 험 자 는 일 상 생 활 에서 수 화 를 사 용 하고 있는 청 
각 장 애 인 을 대 상 으로 하였으며 제 시 한 수 화 단 어 는 
시간, 가 족 관계 등과 같이 일 상 생 활 에서 사 용 하고 있 
는 100 단 어 를 준 비 하 여 3 번 반 복 하여 보여준 후, 다 
음 과 같은 평 가 항 목 에 따라 평 가 를 하였다. 

1. 수 화 단 어 : 표시된 수화 6( 애 니 메 이 션 이 나타내 
려고 하는 동 작 의 수 화 단 어 를 알 아 내는데 다음 세 
가지 단 계 를 기 준 으로 기 술 한다. (1) 제 1 단 계 - 간단 
히 알 수 있었다. (2) 제 2 단 계 - 조금 시 간 이 걸려서 
알 수 있었다. (3) 제 3 단 계 - 잘 알 수 없어 상 상 으로 
명 시 하였다. 2. 손 동 작 의 유연성: ㅅ . 자 연 스 럽 고 알기 
쉬움 2. 조금 유 연 하지 못하나 알기 쉬움 (:. 자 연 스 
럽 지 못하나 알수 있음 1. 자 연 스 럽 지 못하며 알 수 
없음 5: 전혀 알 수 없음. 3. 손 위 치 의 적 정 성 (& ㅅ ~ 
5 단 계 ). 4. 손 의 형 태 의 적 정 성 (&-Ｌ 5 단 계 ).5. 화면 
전 체 의 인 상 ( 손 동 작 의 유 연 성 과 동일 기준) 


그림 10. 0660 ㅇ Ｌ 을 이 용 하 여 만든 3 차 원 모델 


5.2 실 험 결과 


종 래 의 시 스 템 은 표 1 과 같이 21 개 의 고 정 된 운동 
궤 적 과 표 2 와 같이 고 정 된 위 치 에서 만 수 화 단 어 를 
생 성 하였다. 이에 반해 제 안 된 시 스 템 은 표 2 에 서 표 
현할 수 없는 얼굴 부 위 와 가슴 부 위 의 영 역 을 세부 
적 으 로 나 누 었 고, 그림 4 와 같이 운 동 궤 적 을 표 1 에 
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나타낸 것 이외에 100 단 어 를 표 현 하 는데 7 종 류 의 
궤 적 을 더 추 가 시 켰 다 . 평 가 실 험 에서 피 험 자 가 평가 
시 트 에 답한 수 화 단 어 명 과 제 시 한 수 화 단 어 명 과 일 
치한 경 우 를 정 답 으로 하였고, 이에 따른 정 답 율 을 
표 3 에 나타낸다. 


표 3. 정 답 율 ( 종 래 : 종 래 시스템, 제안: 제 안 시스템) 
제 2 단 계 ㅣ 제 3 단 계 
까 지 의 ㅣ 까 지 의 
정 답 을 정 답 율 
어조 10006 
508 % ㅣ 603 % | 761 % 
제안 | 609% | 754% | 883 % 
종래 ㅣ 48.5 % | 627 % | 758 % 


」 | 

제안 ㅣ 587 % | 781% | 814 % 

종래 ㅣ 50.2 % | 584 % | 759 % 
71.5 % ㅣ 807 % 


제 1 단 계 의 
정 답 을 


제안 ㅣ 566 % | 


표 3 에 나타난 바와 같이 제 1 단 계 의 정 답 율 (인식 
율 ) 은 종래 시 스 템 [3],[12] 의 경우 3 인 평 균 값 이 약 
50% 인 것에 비하여 새로 제안한 시 스 템 은 59% 의 정 
답 을 을 얻었다. 제 2 단 계 까 지 의 정 답 율 은 종 래 의 시 
스 템 의 경 우 에 약 60% 에 비하여 제안한 시 스 템 은 
75% 의 정 답 율 올 보였다. 그리고, 제 3 단 계 까 지의 정 
답 율 은 종 래 의 시 스 템 의 경우 76% 를 보였고, 제안한 
시 스 템 의 경우 약 82% 의 정 답 율 을 보 였 다 . 또 한, 유 
연성 및 적정성 평 가 항 목 2~5 까 지에 대해서는 4:2 
점, 8:1 점 , (:0 점 , 1:-1 점 , 0:-2 점 으로 하여 퍼 험 자 
3 명 에 대한 전 단 어 의 평 균 을 취 하 였 다. 그 결 과 를 
표 4 에 나타낸다. 


표 4. 유연성 및 적정성 평 가 (단위: 점) 


손 동 작 의 유 연 성 과 손 의 형 태 는 종 래 의 시 스 템 에 
비하여 제안한 시 스 템 의 경 우 가 양호한 이 유 는 3 차 
원 인물상 모 델 의 손 모 양 을 섬 세 하게 나타낸 점 과, 
손 과 팔 의 움직이는 궤적 및 위 치 를 세 분 화 하여 나타 


내 었 기 때 문 으로 생 각 된다. 또한 하 반 신 의 길 이 를 길 
게 하였기 때문에 피 험 자 가 수화 단 어 를 용 이 하게 
파악할 수 있는데 도 움 이 되었다. 따라서, 제안한 사 
스 템 을 이용한 경 우 에 손 동 작 의 유 연 성 은 0.09 점 이 
개 선 되었고, 손 의 형 태 의 적 정 성 은 0.13 점 , 손 위 치 의 
적 정 성 은 0.08 점 , 화 면 전 체 의 인 상 은 0.14 점 이 각각 
개 선 되었다. 


6. 결 론 


본 논 문 에서는 신 체 의 각 부 위 의 움 직 임 에 주 목 하 
여 400400-20148768 에 기초한 수 화 단어 기 술 방식 
올 이 용 하 여 수 화 단 어 동 작 을 6( 애 니 메 이 션 으 로 생 
성 하 였 다. 기 존 의 수화 생 성 시 스 템 으로 수화 단 어 를 
생 성 할 때 손 모 양 이나 손 과 어 깨 의 움 직 임 을 제 어 하 
는 기 농 이 어려워 숙 련 되지 않으면 수화 단 어 를 생성 
하는데 많은 시 간 이 소 요 되 며 , 궁 극 적 으로 수 화 단어 
는 5.000 단어 이 상 이 필 수 적 이므로 수 화 단어 데이터 
베 이 스 를 구 축 하 는 것이 난 제 이다. 이러한 문 제 점 을 
해 결 하 기 위해서 본 논 문 에서는 보다 수 화 단 어 구축 
이 용 이 한 새로운 시 스 템 을 제 안 하 였다. 이 제안한 
시 스 템 을 적 용 하여 실제로 청 각 장 애 인 을 대 상 으로 
수 화 단어 100 단 어 에 대하여 평 가 실 험 을 행한 결과 
종 래 의 시 스 템 으 로 3 단 계 까 지 평균 76% 의 인 식 율 올 

을 수 있었던 것에 비하여 제안한 시 스 템 은 평균 
약 82% 의 양호한 인 식 을 을 얻을 수 있 었 다 . 구 축 한 
수 화 단 어 의 완전한 인 식 을 얻기 위해서 표정, 제스 
처 , 상 체 의 움직임, 머 리 의 움직임 등 의 세 부 적 인 기 
능 을 정 비 해 나가는 것이 금 후 의 과 제 이다. 
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전 중 창 

1984 년 경 북 대 학 교 전 자 공학과 
졸 업 ( 공 학 사 ) 
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1995 년 포 항 공 과 대 학교 전 자 전 기 
공 학 과 ( 공 학 박 사 ) 

1995 년 2 월 ~1997 년 2 월 한 국 통 신 
연 구 개 발 본부 선 임 연 구원 

1997 년 ~ 현 재 위 덕 대 학 교 정 보 통 신 공 학과 조교수 

관 심 분야 : 때 0410 5/\ 설 계 , 5/\ 공 학 , 무 선 이 동 통신 

등 임 . 


최 경 애 
1981 년 영 남 대 학교 수 학 과 졸업 
( 이 학 사 ) 
1991 년 일본 10 대 학 이 공 학 부 
정 보 공 학 전 공 ( 공 학 석사) 
1991 년 4 월 ~ 1995 년 4 월 일본 후지 
제록스 근무 
1999 년 10 월 ~ 현 재 ( 주 ) 비 에스텍 


근무 

2000 년 3 월 ~ 현 재 포 항 1 대 학 겸 임 교수 

관 심 분야 : 인 공 지능, 시스템 분석 및 설계, 0 시 시스템 
등 임 . 


※ ㅋ = 


1994 수 부 꿔 ㅅ 쑤 급 뿌 페 페 뿌 
찬 뿌 보 승 주 풋 ( 패 쑤 +-) 

1994 수 ~ 1999 제 (#)(8 테 

1996 주 -1998 수 과 섬 @ 슴 깐 % 타 
4 페 0 까 트 

2000 수 욱 이 페 0 즈 뿌 즈 뿌 때 \ 핸 
~ ㅅ ㅜ 스 쑤 써 차 ( 그 뿌 

1: 
2000 주 ~ 벼 샌 오 즈 뿌 ㅅ 뿌 테 그 뿌 추 바 게 찬 +[- 케 쥬 간 뿌 
빼 다 사 바 : ㄴ ㅋ - ㅜ 2 27 ㅋ - 즈 , 세 차 쑤 쪽 . 


로 비 


1984 수 41 뽀 트 즈 뿌 쑤 풋 ( 뿌 그) 
1992 주 호 체 즈 뿌 즈 뿌 때 + 쑤 
루 투 174(1 뷰 브 뿌 
1992 수 ~1996 주 (%)0 주 즈이, 때 

머 6&( 싸 켓 타로, 뿌 
빼곤 
1996 수 ~ 벼 스 개 @ 슴 깐따, 
조 슨 바 뷰 
2000 주 53 ~2001 주 52 0014619165 0 『2600551781018, 
크 께 바우트 
삐 다 사 빵 ㅋㅋ 272 2- 지 , ㅋ ~628-2 는 2 
32, ㅋ ~32-27 ㅋ ~ ㅋ > 쑥 . 


8 그 

1973 년 소 권투 ㄴ 풋 즈 뿌 라 께 고 쑤 
차 쑤 풋 (Ｌ 뿌 그) 

1975 년 쏘 금 론 Ｌ 풋 즈 뿌 츠 뿌 뜨 고 
뿌 썬 쑤 차 (. 뿌 *+-) 

1975 년 ~ 벼 간 페 음 핸 슴 라 % 비 , 
ㅅ 0 뚜 바 에 더 븐 , 그 = 
가 뿌 초 싸 체 모트, 


그가 (6 1. 튼 
빠다 : 0 차 그 뿌 ㄴ ㅋ - ㅜ 1 7 ㄴ - 쑥 . 


